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Beschreibung 

Die Erfindung ist im Kraftf ahrzeugbereich bei der 
5 Motor leistungsiiberwachung im normalen Fahrbetrieb 

anzuwenden . 

MeBgerate zur Motorleistungsuberwachung sind in 
einfacher Form seit langerer Zeit in der Kraftfahr- 
10 zeugtechnik bekannt. 

Diese umfassen relativ einfach aufgebaute Gerate 
die hauptsachlich iiber ein Zeigerinstrument den 
ungefahren momentanen Kraf tstof f verbrauch darstellen 
15 Dies erfolgt uber die HilfsgroBe des Ansaugrohr- 

unterdrucks , da dieser der Last proportional ist. 

Zusatzlich wird in einigen Kraf tf ahrzeugen bereits 
eine Hochschaltanzeige verwendet die iiber die 
20 HilfsgroBen Drehzahl und momentane Geschwindigkeit 

(uber Hallgenerator am Tachometer erfaBt) arbeitet. 

Ein Nachteil dieser bisher eingesetzten Gerate zur 
Motor leistungsiiberwachung war, dafi zum einen 

25 lediglich die zugefuhrte Leistung zum Motor in Form 

des Kraf tstof fverbrauchs gemessen wurde. Ein 
Vergleich zwischen zugefiihrter und abgegebener 
Leistung fand nicht statt, Weiterhin wurden die 
emzelnen Lastphasen wie Startphase, Leerlauf 

3 0 Vollast etc. wahrend des laufenden Betriebes nicht 

unterschieden . 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde die 
vorstehend genannten Nachteile bei der Motor- 
3 5 leistungsuberwachung von Kraf tf ahrzeugen der 

emgangs genannten Art zu beseitigen und ein Gerat zu 
schaffen, dafl diese Probleme beseitigt. 

^f-^i"?^^ ••"^^'^ dieses Ziel dadurch, daB eine 
40 standige Uberwachung der Dif ferenz von zugef uhrter 

Luftmenge, die der Leistung entspricht, und der 
Leistung Pab, gemessen an der Kurbelwelle, erfolqt 
Hierbei geschieht die MeBwerterf assung der abgegebeA 
^^^^ einen Drehmomentgeber mit drahtloser 
Ubertragung zur MeBwertauf bereitung . 
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In den Zeichnungen Fig.l bis 7 ist der 
Erf indungsgegenstand detailliert dargestellt, 

5 

Das Gerat besteht nach Fig.l aus einem Dreh- 
momentauf nahmemodul 24 mit anschlieBender Signal- 
ubertragung 7 und Aufbereitung 8, 9. Weiterhin aus 
den Gebern fiir Luftmenge 12 einschlieBlich 
10 Temperaturkorrektur 10, den Gebern fur Motoroldruck 

13 und Batteriespannung 14 fiir Startphase und 
Teillastbetrieb sowie dem Drehzahlgeber 15. 

Der Kern des Gerates zur Motorleistungsuberwachung 
15 besteht aus einem Mikrocontroller 2 5 in dem 

die softwaremaBige Filterung samtlicher Eingangs- 
signale sowie die Meflwertauf bereitung und die 
Mefiwertverarbeitung erfolgt. Der Mikrocontroller 
gliedert sich in die Portelemente 18 zur 
20 Ein- und Ausgabe von digitalen Signalen, in den 

Analogeingangsmultiplexer 16 mit anschliefiender 
Analog- Digitalumsetzung 17, den Speicher fiir das 
Anwenderprogramm 19, sowie in die Zentraleinheit 20. 

25 Der Arbeitstakt fUr den Mikrocontroller 25 wird 

iiber einen Quarzbaustein 21 erzeugt. Die Bedienung 
des Gerates wird iiber das Anwenderprogramm gesteueirt. 
Die Darstellung der Motorleistungsuberwachung 
Fig. 4 erfolgt iiber eine grafische Anzeige 23. 

30 

In Fig. 2 und 3 ist der Ablauf des Anwenderprogramms 
in Form einer Schrittkette dargestellt. Hier werden 
die einzelnen Lastphasen des Kraf tf ahrzeugmotors 

3 5 getrennt auf gegliedert und mit verschiedenen 

Anzeigeninhalten auf dem Graf ikdisplay dargestellt. 

In Fig. 5 und 6 ist die komplette Schaltung des 
40 Gerates in Form von Stromlauf planen nach DIN 40719 

mit alien wichtigen zugehorigen Bauteile aufgefiihrt. 
Fig. 5 zeigt den Drehmomentauf nehmer mit einer 
DehnungsmeBstreif enanordnung in Briickenschaltung 1 
mit angeschlossenem MeBspannungsverstarker 2. 

4 5 Weiterhin einen Spannungs-Freguenzwandler 3 mit 

anschlieBendem Verstarker 4 zur induktiven 
Signaliibertragung mit Hilfe von L2 und L2 • und 
anschlieBender nochmaliger Verstarkung 7 und Ubergabe 
an den Mikrocontroller 25. 
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Spannungsversorgung des Drehmoinentauf nehmers 
erfolgt uber den Verstarker 6 sowie dem Ubertrager 

5 

Fig. 6 stellt den Mikrocontroller mit dem zugehorigen 
Geber sowie der grafischen Anzeige 23 wie bereits 
zuvor beschrieben dar. oereits 

in S^^Ki*^^!? heutigen Stand der Technik in der 

10 Halbleiterindustrie bereitet es keinerlei 

Schwierigkeiten die aufgefiihrte Schaltung in ein 
Amaturenbrett zu integrieren. Die heute verfiigbaren 
Mikrocontroller erlauben es zusatzlich eine Vielzahl 
von diskreten Bauelementen durch ein technisches 
15 Anwenderprogramm zu ersetzen. 

In Fig. 7 wird das Gerat in einer Gesamtansicht 
gezeigt , 



10391A00.TXT 



Schutzanspriiche 

1. Gerat zur Motorleistungsiiberwachung fur den 
5 Einsatz in der Kraf tf ahrzeugtechnik, dadurch 

gekennzeichnet , daB mit Hilfe von elektrischen 
MeBumf ormern eine Uberwachung von zu- und 
abgeftihrter Leistung erfolgt und somit eine 
standige Wirkungsgradanpassung des verwendeten 
10 Verbrennungsinotors vorgenommen warden kann, 

2, Gerat zur Motor leistungsuberwachung nach Anspruch 
1, dadurch gekennzeichnet, da6 die MeBwerterf assung 

15 der abgegebenen Leistung iiber einen Drehmomentgeber 

mit drahtloser Ubertragung zur MeBwertauf bereitung 
erfolgt. 

20 3. Gerat zur Motor leistungsuberwachung nach Anspruch 

1 und 2, dadurch gekennzeichnet, daB die 
sof twaremaBige Filterung samtlicher Eingangssignale 
sowie die MeBwertauf bereitung und MeBwertverarbeitung 
iiber einen Mikrocontroller erfolgt. 

25 

4. Gerat zur Motorleistungstiberwachung nach Anspruch 
1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, daB die komplette 
MeBeinrichtung in einem kompakten Gehause integriert 
30 ist, das eine grafische Anzeige zur Uberwachung auf- 

aufweist. 
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Figur 7 
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